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Abstract of DE1 9751 125 

The method involves operating a steering system 
with at least one controllable steering wheel, a 
positioning drive, and a superimposition gearing, 
whereby steering movements initiated through 
the driver of the vehicle and through the 
positioning drive are combined through the 
superimposition gearing to produce the 
movement of the steering wheel. At least two 
steering ratios are formed, a control signal is 
produced through a superimposition of the 
formed steering ratios, and the positioning drive 
is controlled through the produced control signal. 
The steering ratios are formed parallel and 
independently of each other. 
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®) Verfahren und Vorrichtung zum Betrieb eines Lenksystems fur ein Kraftfahrzeug 

(57) Die Erfindung geht aus von einem Lenksystem fur ein 
Kraftfahrzeug mit wenigstens einem lenkbaren Rad, ei- 
nem Stellantrieb und einem Uberlagerungsgetriebe. 
Durch das Uberlagerungsgetriebe .werden die durch den 
Fahrer des Fahrzeugs initiierte Lenkbewegung und die 
durch den Stellantrieb initiierte Bewegung zur Erzeugung 
der Lenkbewegung des lenkbaren Rades uberlagert. Da- 
bei werden wenigstens zwei Lenkanteile gebildet und ein 
Steuersignal zur Ansleuerung des Stellantriebs durch 
eine Uberlagerung der gebildeten Lenkanteile erzeugt. 
Der Kern der Erfindung besteht darin, da& die Lenkanteile 
parallel und unabhangig voneinander gebildet werden. 
Die Erfindung ermbglicht, mehrere Funktionen zur Beein- 
flussung des Fahrverhaltens vorteilhafterweise zu kombi- 
nieren. Hierdurch wird eine Verbesserung der Fahrdyna- 
mik mittels Lenkeingriffe erzielt. 
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Bcschrcibung 
Si and tier Technik 

Die Erfindung gchi aus von eineni Vcrfahrcn bzw. ciner 
Vorrichlung /.urn Bciricb eincs Lenksyslcms fur cin Krafl- 
fahrzeug mil den Merkmalcn dcr Oberbegriflc der unabhan- 
gigen Anspruchc. 

Bin solches Ixnksysicm isi aus dcr DE-OS 40 31 316 
(entsprichl dcr US 5. 205,371) bckannl und soil, sowcil cs 
zum Verstandnis dcr vorliegcnden Erfindung relevant isl, 
anhand dcr Fig. 1 und 2 crlauierl werden. Bci eineni solchen 
Lcnksysicm werden die vom Fahrer durch das Lenkrad 11 
bzw. 21 aufgebrachlen Lenkbewegungen, der durch den 
Sensor 28 erfaBlc Lenkradwinkel 5 L , in dem Uberlagerungs- 
getriebe 12 bzw. 22 mil den Bewegungen, deni Motorwinkel 
8 M , des Stellantriebes 13 bzw. 23 uberlagcrl. Die so entstan- 
dene Gcsamtbcwcgung 8 L ' wird ubcr das Lcnkgctricbc 14 
bzw. das Lenkgestange 16 an die lenkbar ausgelegten Riider 
15a und 15b zur Einsiellung des Lenkwinkels 8 V wcitcrge- 
leitet. Hierbei kann dcr Stcllantrieb 13 bzw. 23 als Elcktro- 
inoior ausgelegt sein. Das Funklionsprinzip eines solchen 
Lenksystenis besteht darin, daB der Motorwinkel 8 M zur Be- 
einflussung des dynamischen Verh aliens des Fahrzeugs ab- 
hangig von dem Lenkradwinkel 8^ und abhiingig von Signa- 
len Sin bestinmi! wird, wobei dcr Lenkradwinkel 8 L iiber 
den Sensor 28 ennittell wird und die Signale Sm die durch 
die Sensoren 26 erfaBtcn Fahrzcugbewegungen reprascntie- 
rcn. Der Gesamtlenkwinkel ergibt sich entspreehende dem 
Zusarnmenhang 

wobei das Ubcrsetzungsverhallnis i u = 1 oder i u «s 1 sein 
kann. 

Die DE-OS 40 38 079 (entsprichl der US 5,316,379) 
zeigt cine Ubcrlagcrung eines Lenkanleils (Kompensations- 
lenkwinkel) am Vorderrad und/odcr Hinterrad. Der Kom- 
pensationslenkwinkel, der abhangig von den Bremsdruck- 
difference n ist, kompensiert dabei die Gierbewegung bei so- 
genannten u-Splil-Bremsungen, das heiBt bei Bremsungen, 
bci denen die Fahrbahnreibwerte auf der rechten und linken 
Fahrzeugseite signifikanl verse hieden sind. 

Die nichi vorveroffentlichte DE 196 01 825.0 zeigt ein 
Lenksyslem, das ahnlich zu der obenbeschriebenen DE- 
OS 40 31 316 (cntspricht der US 5,205,371) ist. Hicr wer- 
den zwei Lenkanleile zu ciner Soll-Ausgangsdrehbewegung 
des Stellmoiors uberlagert, wobei ein erster Lcnkanieil zur 
Lcnkunlerslutzung dicnl, wahrend ein zweiter Lenkantcil 
abhangig isl von der Gierwinkelgeschwindigkeii, der Qucr- 
beschleunigung und/odcr dcr Fahrzeuglangsgeschwindig- 
keil. 

Die DE-A1-36 25 392 zeigt die Abgabe eines Korrcklur- 
signals an einen Slcll motor, der den Vordcrradlenkwinkcl 
becinlluBt. 

Das Korrekiursignal ist dabei abhangig von ciner Soll-Ist- 
C j i e rg esc h wi n di g kc i 1 s ah weic hung. 

Die Konipensalion von Seitenwindeinfiusscn durch einen 
uberlagcrtcn Lcnkwinkelcingriff zeigt die GB-PS 
1,414,206. 

Die Aufgabe dcr vorliegcnden Erfindung besteht darin, 
verschiedene, ein T^nksystein betreffende Stcucrungs- und 
Rcgelungsfunktionen in gceigneter Weise zu kombinieren. 

Diese Aufgabe wird durch die Merkmaiskombinationen 
dcr unabhangigen Anspruchc gclost. 



Vorieile der Erlindung 



Wie schon erwahnl gcht die Erfindung aus von eineni 
Lenk system fur ein Kraft fahrzeug mil wcnigslens eineni 
5 lenkbaren Rad, eineni S lei Iant rich und eineni Uberlagc- 
rungsgetriehe. Durch das Uberlagerungsgciricbe werden die 
durch den Fahrer des Fahrzeugs iniliicrte Lcnkbewegung 
und die durch den Stcllantrieb iniliicrte Bcwegung zur Er- 
zcugung der Lcnkbewegung des lenkbaren Rades uberla- 

10 gcrt. Dabei werden wcnigslens zwei Lenkanleile gebildct 
und cin Steuersignal zur Ansleuerung des Stcllantriebs 
durch eine Ubcrlagcrung der gcbildelen Lenkanleile er- 
zeugl. Der Kern der Erfindung besteht darin, daB die Lenk- 
anleile parallel und unabhangig voneinander gcbildet wer- 

15 den. 

Die Erfindung ermoglicht, mehrere Funklionen zur Be- 
einflussung des Fahrverhaltens vorteilhafterweise zu kombi- 
nieren. Hicrdurch wird cine Vcrbcsscrung der Fahrdynamik 
rniltels Lenkcingriffe erziell. 

20 Vorleilhaflcrweise werden die cinzelncn Lcnkanteile der- 
art gebildct, daB jeder der Lenkanleile zur Erzielung eines 
vorgegebenen Steuerungs- oder Regelungsziels gebildct 
wird. Insbesondere ist vorgeschen, daB die Steuerungs- oder 
Regclungszicle fur die einzelnen Lenkanleile un terse hied- 

25 Hch vorgegeben sind. Die Lenkanleile konnen dabei gleich- 
zeitig oder bei Realisicrung in eineni Digitalprozessor in je- 
dem Abtastschritl gebildct. 

Es werden somit unlerschiedliche Einzelfunktioncn eincs 
Lenkcingriffs niitcinander kombinierl. 

30 Durch die erfindungsgemaBe Kombinalion der einzelnen 
lenkanleile erzielt man alle Vorieile, die das Lenksystem er- 
moglicht und schopft somil das gesamte durch Lenkcin- 
griffe mogliche Potential aus. Die unlerschiedlichen Einzel- 
funktionen ergiinzen und unterstulzen sich gegenseilig. Dar- 

35 iiber hinaus ist durch die Erfindung cine leichte Applizier- 
barkeit gewahrlcistet, da die Einzelfunktioncn nur einige 
fahrdynaniische Fahrzeugeigenschaften beeinflussen und 
einzeln abgestimmt werden konnen. Es gibl dahcr wenig 
Zielkonfiikte bei der Applikation, da die verschiedenen 

40 Funklionen geniigend Freiheitsgradc zur gezieiten Beein- 
flussung einzelner Eigenschaften bzw. Erzielung bestimmtci 
Vorteile bieten. Die Einzelfunktionen konnen nach Erfor- 
dernis oder Wunsch frei kombinierl werden. 

In einer besonders vorteilhaften Ausgestallung dcr Erfin- 

45 dung ist vorgesehen, daB die I^enkanlciie dcrart gcbildet 
werden, daB 



die Gierbewegung des Kraft fahrzeugs, insbesondere 
die Gierwinkelgeschwindigkeii, auf einen bestimmten 
Soil werl geregelt wird (Gicrgeschwindigkeitsrcge- 
lung), und/oder 

ciner durch einen Bremsvorgang des Kraft fahrzeugs 
hervorgerulenen Gierbewegung enigegengewirkt wird 
(Gieniiomcnt konipensalion), und/oder 

Scilenwindeinflusscn enigegengewirkt wird (Seiten- 
windkompensation), und/oder 

ein Lcnkanteil abhangig von der Drchgeschwindig- 
keit des Lenkrades ist (Vorhaltclenkung). 



SO 



60 Dabei kann insbesondere vorgeschen sein, daB 

bci der Giergcschwindigkcitsregclung die akluellc 
Gierwinkelgeschwindigkeii erfaBt wird, der Sollwcrt 
wcnigslens abhangig von der crfaBten Drehung des 
65 Lenkrades und dcr crfaBten Fahrzcuggcschwindigkeit 

bcstimml wird und ein Lenkanteil abhangig von der 
Abweichung zwischen der akluellen Gierwinkelge- 
schwindigkeii und dem Sollwen gebildel wird, und/ 
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bci cicr Gicrmomcnlkonipcnsalion cin Lcnkanicil 
abhangig von den crfattlcn Brcmsdriicken, die an den 
Fahrzcughrcnisen auf nnlerschiedlichen Fahrzeugsei- 
len anliegen, gcbildet wird, und/odcr 5 

bei der Seiienwindkompensaiion ein Ixjnkanteil ab- 
hangig von an vcrschicdcncn Slcllcn der Fahrzeugka- 
rosserie erfuBlen I ai It (true ken gebildei wird. 

HrfindungsgemaB kann auch vorgesehen scin, daB die ge- 10 
bildeten Lenkanteile unterschiedlieh, insbesondere abhan- 
gig von dem momenian vorliegenden Fahrzusiand. koordi- 
nierl, insbesondere gewichtel, werden. Dieser Ausgestal- 
tung liegl die Idee zugrunde, cinige odcr alle vorhandenen 
Einzclfunklionen der Lenkung durch eincn ubergeordncten 15 
Koordinator zu beeinflusscn. 

Weit ere vorteilhafte Ausgestaltungen sind den Unteran- 
spriichen zu cninchmcn. 

Zcichnungcn 20 

Die Fig. 1 und 2 zeigen schema! isch das Lenk system 
nach dem Stand der Technik, von dem die Erfindung im 
Ausfiihrungsbeispiel ausgeht. Die Fig. 3 stellt die Steuc- 
rungs- bzw. RegelungssLralegie eines solehen Lenksyslcms 25 
dar. Die Fig. 4 zeigi eine Giergeschwindigkeilsregelung, die 
Fig. 5 eine Giermoinentcnkompcnsalion, wahrend die Fig. 6 
den gcsamicn Fahrzcugregler anhand eines Bloekschaltbil- 
des abbildet. 
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Ausfiihrungsbeispiel 



Im folgenden soli die Erfindung anhand eines Ausfiih- 
rungsbeispiels dargestellt werden. Dabei wird bcispiclhaft 
von ciner eingangs erwahnten Uberlagerungslenkung aus- :*s 
gegangen. 

Die Fig. 1 bzw. Fig. 2 zeigt mit den Bezugszeichen II 
bzw. 21 ein von dem Fahrcr des Fahrzeugs be talig bares 
Lenkrad. Durch die Betatigung des Lenkrades 11 bzw. 21 
wird dem Uberlagerungsgetriebc 12 bzw. 22 ubcr die Ver- 40 
bindung 101 der Lcnkradwinkel 5 L zugefuhrl. Gleichzcilig 
wird dem Uberlagerungsgetriebc 12 bzw. 22 liber die Ver- 
bindung 104 der Motorwinkel 8 M des Slcltanlriebcs 13 bzw. 
23 zugeleitet, wobei der Slellantrieb als Elcktroniotor aus- 
gcbildet scin kann. Ausgangsseitig des Uberlagcrungsge- 45 
inches 12 bzw. 22 wird die uberlagerte Bewegung S L / iiher 
die Ver bindung 103 dem Lenkgctriebe 14 bzw. 24 zugefuhrl. 
das wicderum ubcr das Lcnkgestangc 16 entsprechend dem 
Gcsamtwinkcl S^'dic lenkbaren Rader 15a und 15b mil dem 
Lenkwinkel S v bcaufschlagl. In der Fig. 2 sind weiterhin 50 
Sensoren 28 und 26 zu sehen, wobei der Sensor 28 den 
Lcnkradwinkel 5[. delektiert und dem Sicucrgeral 27 zu- 
tuhrt. wahrend mil dem Bezugszeichen 26 Sensoren ge- 
kennzeichnet sind, die die Bewcgungcn des Fahrzeugs 26 
(bspw. Gicrbcwegungcn, Querbeschleunigung, Fahrzeuggc- 55 
schwindigkeii usw.) sensicren und cntsprcchcnde Signaie 
Sin dem Sicucrgeral 27 zufuhrcn. Das Sicucrgeral 27 crn ill- 
icit, abhangig vom erfaBlcn Lcnkradwinkel 8 L und ggf. ab- 
hangig von den Fahrzcugbcwcgungen cine StcllgroBe u zur 
Anstcuerung des Stellantriebs 13 bzw. 23. 60 

Die Fig. 3 zeigt anhand eines Blockschaltbildcs die Funk- 
l ions weise des Lenksyslcms im Fahrbelrieb des Fahrzeugs. 
Der durch den Sensor 28 erf attic Lcnkradwinkel 8 L wird 
hierzu der Ix'nkhilfesicuerung 41 zugefiihn. Abhangig von 
dem Lcnkradwinkel 8^ und ggf. abhangig von der erfaBlcn 65 
f ahrzeuglangsgeschwindigkeit V K ermitteli die Lcnkhil te- 
ste uerung 31 eincn Lenkantcil SKomf- Danebcn cnniticli der 
Fahrzcugregler 34 abhangig von dem durch die Sensoren 26 



e r f attic n Fa h r/c u g be wcg u n gc n (1 ; ahrzc ug I an gsgesc h w i n- 
digkeil V x , Gicrralc OX Querbeschleunigung usw.) eincn 
weiieren, dynami sehen lenkantcil 5 dyn . Der Lenkantcil 
8 KomJ , der die Lcnkhilfctunklion herucksichhgt, und der 
lenkantcil S (lyn . durch den die Fahrzeugdynamik des Fahr- 
zeugs optimieri wird, werden im Punkt 35 ubcrlagcrl zu ci- 
nem Soll-Molorwinkel Sm, soil der dem Lagcrcglcr 32 ein- 
gangsseilig zugefuhrl wird. Weiterhin wird dem Lagcrcglcr 
32 der aktuelle Motorwinkel 8m . isi des Motors 13 bzw. 23 
zugefuhrl. Abhangig von cincm Sol I -1st Vcrgleich crmittclt 
der unterlagcrtc Lagcrcglcr 32 in bckannter Weise den Soll- 
Molorslrom I soll . Aufgrund der Abwcichung des Soll-Mo- 
lorstroms [ so n und des am Fahrzeugtnoior 13 bzw. 23 erfaB- 
lcn Motor Ist-Strom Ii sl (Subtraktion 36) cnnittelt der Sirom- 
rcglcr 33 ein cnt spree hendes Ansteuersignal u fiir den Slell- 
motor 13 bzw. 23, um den gewunschlcn Motorwinkel 8 M ,soii 
zu realisieren. 

Bevor anhand der Fig. 6 die Ubcrlagcrung der cinzclncn 
Lenkanteile 8lS i8<) ,i geschildcrt wird, soli en im folgenden zu- 
nachsl cinige fahrdynamische Einzclfunklionen im Zusam- 
menhang mil Lenkcingriffcn dargestellt werden. 

Vorhaltelenkung: 
Bci dem als Vorhaltelenkung bekanntcn Lenkeingriff 
handcll cs si eh um eine Sleuerung, bei der der Zusalz- 
winkel 8fii tSOt | proportional zur Lenkraddrehgesch win- 
dig keit d / d , 8l, also dem differenzicrten Lcnkradwinkel 
8 L . ist. Die Vorhaltelenkung vcrbesseri das Ansprech- 
verhaltcn des Fahrzeugs auf die Fahrerbetatigungen 
des Lenkrades. 

- Giergeschwindigkeilsregelung: 

In der Fig. 4 ist eine Giergeschwindigkeilsregelung 
dargestellt. Untcr der Giergcschwindigkeit versteht 
man die Drehbewcgung eines Fahrzeugs um seine 
Hochachse. Flierbci wird aus der Fahrzeuggcschwin- 
digkeit V x , dem lcnkradwinkel 8l und eventucll weiie- 
ren GroBen im Block 41 cine Sollgiergeschwindigkeit 
0> so ii berechncl. Wcnn die am Fahrzeug 45 gemesscne 
Fahrzeuggicrgeschwindigkeit CO davon abweicht, be- 
stimmt der Gicrgeschwindigkciisregler 42 eincn Soll- 
zusatzwinkcl 8m| so h, so daB die Giergeschwindigkeits- 
abweichung verringert wird. Durch cinen Vergleich mil 
dem momenian eingesiclllen Motorwinkel 8m wird 
ubcr den untcrlagerten Lagcrcglcr 43 der Motor 44 der- 
ari bcaufschlagl, daB der cntsprcchcnde Zusalzwinkel 
8 M eingestellt und der Lenk bewegung 8l des Fahrcrs 
ubcrlagert wird. Die Giergeschwindigkeilsregelung cr- 
hohl die Danipfung der Gicrbcwegung, vcrbesseri die 
Fahrslabilitat und reduziert den TiinfluB von T ; ahrzeug- 
parainelcrn. 

- Gicrmomcnlkonipcnsation: 

Findct ein starker Bremsvorgang, insbesondere eine 
Antiblockierbremsung (ABS-Brcmsung), auf ciner 
Fahrbahn si at I, die auf der rcchten und der linken I ; ahr- 
zeugseile sehr unterschiedliche Rcibwerte aufwcisl, so 
konimi cs in bckannter Weise zu cincm Giermoment. 
Bci der in der Fig. 5 dargcstclltcn Gicnuonicntkom- 
pensalion wird bei ciner ABS-Bremsung auf ciner sol- 
ehen asynmiclrischcn I'ahrbahn automat isch gegengc- 
lenkt. wodurch cin unerwunsehles Gicren (Drchung 
um die Fahr/cughochachsc) des I'ahrzeugs vcrhindcrt 
wird. 

Zur Giermoment kompcnsai ion werden zunachst die 
Bremsdruckc \\\ und P XT am linken und rcchicn Vordcrrad 
cniweder dirckt sensiert odcr aus vorliegenden MeGdaten 
(z. B. Venliloffnungszeitcn, Vordruck) berechncl. Diesc 
Radbrenisdriicke werden dann in den Filtcrn 51 und 52 zur 
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Ausblendung von Slorcinflusscn gehliert. Die Differenz dcr 
so gehltericn Brcmsdruckc wird dann im Block 53 (Propor- 
lionalvcrsliirker mil Tolband) bcarbeitel. Die GroBe des 
T .cnkcingrilTs 8m!«k,h wird dann aus der so hcarbeilelen DilVc- 
rcnz miliols cines konslanten unci eines zeilvariablen Vcr- 
stiirkungsfakiors (Blockc 54 und 55) bcstimnil. Bei ABS-In- 
dividualregelung an der Ilinlcrachse konnen zusatzlich die 
Bremsdrucke an (ten I Iinierradern berucksichligl wcrden. 

Koinpensaiion von Seitenwindeinflussen: 
Mine Koinpensaiion von Seitenwindeinflussen ist z. B. 
nach Iran. V. T. : (Vosswind Feedforward Control A 
Measure lo Improve Vehicle Crosswind Behaviour, Ve- 
hicle Systems Dynamics 23 (1993), S. 165 205 be- 
kannl. Der Zusatzwinkel 8j# 80 u wird dabei aus an ver- 
schiedenen Stellen der Karosserie gemessenen Luft- 

drucken p;, i = I n, bcrechnei. Diese Funktion 

lenkt hei Scilcnwind automatisch gegen und vcrhindert 
soniii ein ungewollics Gicrcn des Fahrzeugs. 

Die obcnbcschricbenen Ein/cl funklionen erzielen jeweils 
nur einige der gewunsehlcn Vorlcile. Um alle Vorteile zu er- 
halten, werden die Funklionen crlindungsgemaB wie in der 
Fig. 6 zu schen isl kombinierl. 

Die Einzelfunktionen 3401 bis 3404 werden gleichzeilig 
parallel ausgefuhrt. Bei einer Realisierung in cinem Digital- 
prozessor werden die Algorilhnicn dcr Einzelfunktionen 
3401 bis 3404 in jedem Abiastschriti abgearbeitet. Jede Ein- 
zelfunklion 3401 bis 3404 Helen einen Bcitrag 5^. soll zum 
Sollwert 8m,so1i des Zusaizlenkwinkels. Diese Beitrage wer- 
den im Punkt 3405 ubcrlagcrl. 

Die Fig. 6 zeigt ein Bcispiel fur ein Blockschallbild eines 
Fahrzeugreglers 34, dcr aus eincr ^Combination der oben be- 
schriebenen Einzcl funklionen 3401 bis 3404 best eh t. Die 
Beitrage der Hinzelfunklioncn zum Zusatzwinkcl sind mil 

8m, S om. i = 1 m, bczcichncl. Welche Einzelfunktionen der 

Fahrzeugregler34 enthali, kann nach den jeweiligen Erfor- 
dernisscn bzw. Wunschen fahr/cugindividucll feslgelegl 
werden. In dicsem Sinn muB (ier Fahrzeugregler nicht alle 
erwahnten Einzelfunktionen enthalten, es konnen aber auch 
noch weiterc hinzukonunen. 

Es ist auch moglich, daB einige oder alle vorhandenen 
Einzelfunktionen zusatzlich durch einen ubcrgeordneten 
Koordinator beeinfluBt werden. Ilierbei kann dann vorgese- 
hen sein, daB im Punkt 3405 keine einfache Uberlagerung 
dcr einzelnen Lenkanleile Om. ko „ stattfindct, sondern daB die 
gebildeten Lenkantcile 6m S( ,,i unterschiedlich. insbesondere 
abhangig von dem moment an vorliegenden Fahrzustand, 
koordinierl, insbesondere gewichtet, werden. 

Zusam men fas send sind als Vorlcile der Erfindung zu nen- 
nen: 

Kombination mehrerer Funklionen zur Beeinflus- 
sung des Fahrvcrhaltens und Vcrbcsscrung der Fahrdy- 
narnik mitteis Lenkeingrill an der Vordcrachsc. 

Einfache Uberlagerung der Lcnkeingriffc dcr einzel- 
nen Funklionen, d. h. Addition der enlsprcchcndcn 
Sollwertc fur den Zusatzlenkwinkel. 

Erzielung aller Vorlcile. die das Lenksystem ermog- 
licht; voile Ausschoplung des Potentials. 

Einzelfunktionen erganzen und unterstiitzen sich ge- 
genseitig. 

Leichtc Applizierbarkeit, da die Einzelfunktionen 
nur einige fahrdynamische Fahrzeugeigcnschaften be- 
cinflusscn und cinzcln abgcsliinmt wcrden konncn. 
- Wenig Zielkonflikte bei dcr Applikation, da die ver- 
schiedenen Funktionen genugend Freiheitsgrade zur 
gezielten Beeinflussung einzelner Eigenschaften bzw. 
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Erzielung bcsiimmier Vorteile bieten. 

Einzelfunktionen konnen nach Erfordcrnis oder 
Wunsch frei kombinierl werden. 

Zusatzlichc Koordi nation einiger oder aller Einzel- 
funktionen ist moglich. 



Patent an spruche 

1. Vcrfahren zum Belrieb eines Lcnksystcms flir ein 
Kraft fahrzeug init wenigstens cinem lenkbaren Rad 
(15). einem Stellanlrieb (13; 23) und einem Uberlage- 
rungsgetriebc (12; 22), wobei durch das Uberlage- 
rungsgetriebe die durch den Fahrer des Fahrzeugs inili- 
ierte Lenkhewegung (6 L ) und die durch den Stellan- 
lrieb (13; 23) iniliierte Bewegung (8 M ) zur Erzeugung 
der Lenkbewegung des lenkbaren Rades uberlagert 
wcrden, wobei 

wenigstens zwei Lenkanleile (SJSUoii) gebildet 
werden, 

ein Steucrsignal (8m, so ii) durch eine Uberlage- 
rung der gebildelen Lenkantcile (5m (SO h) erzeugt 
wird, und 

der Stellanlrieb (13; 23) zur Initiierung der Be- 
wegung (8m) durch das erzcugtc Steucrsignal 
(8m,so11 angesteuert wird, dadurch gekennzeich- 
nct, daB 

die Lenkantcile (8jJ|. BO n) parallel und unabhan- 
gig voneinander gebildet wcrden. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
nel, daB die Lenkanteile (8m, so n) derart gebildet wer- 
den, daB jeder der Lenkantcile zur Erzielung eines vor- 
gegebenen Steuerungs- oder Regelungszicls gebildet 
wird. 

3. Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekennzeich- 
net. daB die Steuerungs- oder Regelungsziele flir die 
einzelnen Lenkantcile unterschiedlich vorgegeben 
sind. 

4. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Lenkanleile (8m, so h) gleichzeilig oder bei 
Realisierung in einem Digit alprozessor in jedem Ab- 
tastschritt gebildet werden. 

5. Verfahren nach Anspruch 1. dadurch gekennzeich- 
net, daB die Lenkanleile (8!ii KO n) derart gebildet wer- 
den, daB 

- die G ier bewegung des Kraft fahrzeugs, insbe- 
sondere die Gierwinkelgeschwindigkeit (CO), auf 
einen bestiiiinitcn Sollwert (0) so n) geregelt wird 
(Giergcschwindigkeitsregclung), und/oder 

einer durch einen Bremsvorgang des Kraflfahr- 
zeugs hervorgenjfenen Gierbewegung entgegen- 
gewirkt wird (Giermonientkompensation), und/ 
oder 

Seitenwindeinflussen enlgegengcwirkt wird 
(Scitenwindkompensation), und/oder 

- ein Lcnkanteil (SjJi.soii) abhangig von dcr Dreh- 
geschwindigkeit ( d / dl 8l) des Lcnkrades (11) ist 
( Vorhal lelenkung). 

6. Verfahren nach Anspruch 5, dadurch gekennzcich- 
nel , daB 

bei der Giergcschwindigkeitsregclung die aktu- 
elle Gierwinkelgeschwindigkeit (u>) ertaBt wird, 
dcr Sollwert (GX 0 ii) wenigstens abhangig von der 
crfaBien Drehung (8l) des Lcnkrades und der er- 
faBtcn Fahrzcuggcschwindigkcit (V x ) bcstimnil 
wird und ein Lcnkanteil (5 abhangig von der 
Abweichung zwischen der aktuellen Gierwinkel- 
geschwindigkeit ((0) und dem Sollwert (G> so \{) ge- 
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hi Idol wird, und/oder 

bci dcr (iicrmomenlkoinpensalion cin Lenkan- 
icil i5m' S(1 ii) abhangig von den crfaBicn Brcms- 
d die ken P vr ). die an den Fahr/eugbremsen 
aul unterschiedlichen Fahr/cugscilcn anliegcn, 5 
go hi Idol wird, und/oder 

bci dcr Seiicnwindkompcnsalion ein lx v nkanteil 
<^m.s,h ) abhangig von an verschiedenen Sic lien (j) 
tier l ahr/.eiigkarosseric erfatttcn Lufidriickcn (pj) 
gcbildci wird. io 
7. Vcrluhrcn nach Anspruch 1 , dadurch gckennzeich- 
nei. dab ilic gehildeicn Lenkanleile (8m. 00 „) unter- 
schicdlich. insbesonderc abhangig von deni momcntan 
vorliegcnden Fahr/.usland, koordinierl, insbesonderc 
gcwicluci. werden. 15 
S. Vorric hiung /.um Belrieb cincs Lcnksysicnis fur cin 
Kralilahr/cug mil wenigstens eineni lenkbaren Rad 
(15). cincm Sicllaniricb (13; 23) und cincin Ubcrlage- 
rungsgelriehe (12; 22), wobei durch das Uberlage- 
rungsgcirichc die durch den Fahrer des Fahrzeugs inili- 20 
icne Lenk be wegung (8iJ und die durch den Sicllan- 
iricb iniiiiene Bewegung (8m) zur Erzeugung der 
Lcnk bewegung des lenkbaren Rades uherlagerl wer- 
den. wobei Millet (41, 34, 35; 3401-3405) derarl vor- 
gcselicn sind. dati 25 
wenigsiens /.wei Lenkanleile (8rS iS oii) gcbildci 
werden, 

ein Sieucrsignal (Sm^oIi) durch cine Ubcrlage- 
rung der gcbildcien Lenkanleile (88. so n) crzeugi 
wird, und JO 

der Slellanlrieh (13, 23) /.ur Iniliicrung dcr Be- 
wegung (8 N] ) durch das erzeugte Sieucrsignal 
(8m,soI|) aiigesleueri wird, 
dadurch gckenn/.eichnel, daB 

in den Mil lei n weitcrhin die lenkanleile 35 
(Sm.soii ) parallel und unabhangig voneinandcr gc- 
bildci werden. 

9. Vorrichiung nach Anspruch 8, dadurch gekenn- 
/.eiehnei, dali in den Miltcln (34; 3401-3404) die Lenk- 
anleile (Slij^n ) derarl gebildet werden, dafi jedcr der 40 
Lenkanleile /.ur Hr/.ielung eincs vorgegebenen Stcuc- 
rungs- oder Regelungs/.iels gcbildci wird, 

10. Vorrichiung nach Anspruch 9, dadurch gekenn- 
/.eichnei, daB die Sleuerungs- oder Regelungsziele fur 
die cin/clnen Ix*nkanieile (8m >so „) untcrschiedlich vor- 45 
gegeben sind. 
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